




Study on Wide-view Colision Avoidance Sensor for Unmanned Truck 
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Yuichiro MIZUNO， Norio TSUDA， Jun YAMADA， Hideo HURUHASHI and Yoshiyuki UCHIDA 
Abstract : Many unmanned trucks are used for a carrier system in automatic factories. 
When unmanned trucks are drivened on the passage of work-peoples， a safety device for 
preventing∞llisions is necessary. We design a new type of collision avoidance sensor to 
detect in a wide range， which is a simple device composed of a semiconductor laser and a 
CCD camera. A proto岨typesensor is produ回 dand iぉ performanceis examined. As a 
laser beam like a sheet is irradiated ahead and a CCD回 merais used for two-dimentional 
area sensor， the sensor can detect in wide range. Therefore， it is conclued that this simple 
















































































































同期信号を取り出す(図 3(b))o垂直同期信号 A しかし、回折により、ある程度拡がりを持ってしま
と垂直同期信号Bとの聞が、 1/2画面を表している。 う。そのため、 CCDカメラでスポットサイズを測
これから、その下のゲートパルスを作る(図 3(c))。 定しながら LD-レンズ聞の微調整を行った。その結
このように、障害物までの距離を、垂直同期信号か 果 3m付近でのレーザ光の幅は約 7mmになった。
らの時間で表されるのが分かる。そして、ゲートパ
ルス聞に、あるしきい値以上の映像信号が現れたと 3.2 受光部
き、出力信号(図 3(d))が現れる。したがって、 本研究で用いた CCDカメラは、 A Shin 



























































































































































また、 LDから CCDカメラまでの高さを 16cmと
30cmに設定したときの検出領域の違いを図 6(a) 
に示す。またその時の中心ライン上での CCDへの










































x 10(% ) 
測定値の平均値
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園B各距離における材質別のバラツキ誤差
板は、かなり反射率が高いので、反射散乱光が強い
ため他の画素にも光が入ってしまい、映像信号のし
きい値以上の値が幅を持つために誤差が大きくなっ
たものと思われる。実際、ビデオ信号をモニタを通
して見てみると、反射散乱した光が、かなり強く光
るのがモニタ上で見られた。また、中心から離れる
に従って、バラツキ誤差が増えてしまうのは LDが
端の方へ行くにしたがって、光出力が弱くなってし
まうため、それによる受光量の低下によるものと思
われる。
5 まとめ
本研究では、半導体レーザと CCDカメラと簡単
な回路により、広視野衝突紡止センサを考案、試作
し、その有用性について検討した。その結果、 LD
と CCDカメラによる比較的簡単な装置で広視野衝
突防止センサとして使用できる可能性があることが
分かつた。
その結果、検出領域はしきい値が低いほど、高さ
が低いほど広いことが分かつた。特性として、最大
検出幅距離は約 3.9mで、最大検出幅は CCDから
の距離が 2mの所で、約 1mであった。また、最大
検出角度は、距離 50cmの所で、全角で約 59.6deg
であった。ここで、 CCDカメラの水平視野角は全
角で、およそ 72degあったので、 CCDカメラの視
野全体を有効に利用しているとは言えない。しかし、
これはしDを複数用いることで解決できると思われ
る。
また、バラツキ誤差については、白い箱と木材は
ほぼ同じようなバラツキ誤差特性を示した。しかし、
アルミ板のような反射率の高い材質に関しては、バ
ラツキ誤差は増えてしまった。
このように、本装置の主な特徴は、材質によらず
にセンサとしてほぼ一定の距離で動作する点であ
る。これは、 CCDカメラをエリアセンサとして用
いたことで可能となった。この他に、本センサは障
害物に対して非接触で広範囲に検出できる。複雑な
画像処理を行う必要がない。アナログ式に回路を構
成するため応答速度が速い。しきい値以上の受光量
が得られる領域ならば、任意の距離にゲートを設定
できる等の特徴を持つ。
衝突防止センサとして用いるには、精度に関して
は、ほぼ満たしているのではないかと思われるが、
外乱光対策の面では、まだ実用化の段階であるとは
言えない。また、垂直同期信号から垂直ゲートパル
スを作り、任意の距離で、ゲートを設定するのと同
様に、水平同期信号から水平ゲートパルスを作るこ
とにより、任意のエリア内での障害物の検出も可能
になると思われる。
今回は、試験的に障害物を動かすことでその基礎
的な特性を調べたが、実際に無人台車に取り付けて、
工場内の粗面上での移動や振動による影響などにつ
いても今後検討を重ねる必要がある。
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